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Q.01. Questions qui permettent d'exprimer le besoin. 


A qui rend-il service ? 


Sur quoi agit-il ? 


Dans quel but ? 
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Q.03. Chaine fonctionnelle du manipulates. 

Detection des limites des mouvements 
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Q.04. FAST partiel relatif a ta 

onction «FT2». 

FT2 : D4placer 
longitudinalement un tube 


FT21 : Commander le 
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— Moteur Ml 
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.05. FA5T partiel relatif & la 
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FT512 : Distribuer l J 4nergie hydraulique 


FT513 : Detecter la position angulaire 
limite du plateau moteur 


FT521 : Convertir I'energie hydraulique 
en 4nergie mecanique de translation 


/ 

X 


n 


API 


XhSlVi 


j>$tY 1 
kyoVdAT.q 


Capteurs de 
position 


Ve.r** a ‘ 


FT522 : Transmettre la puissance au 



plateau rotatif moteur 








FT523 : Transformer le mouvement de 
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Q.10. Deduction de Nm en (tr/min) 
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Q.13. Schema de I'accouplement Slastique et justification de son emploi. 


Schema 









i 







1 

Era 

i 











Justification 





K 1 , 






it . 






















zka 


Ni 


Nr 

rv 

CT_ _ 

i 

Nil 

L 

_ 






J 

|br1 

/mi 

w 










Alrp 







M 

r 































[r 















Q-ll- Validation du choix du moteur Ml et justification. 
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Q.12. Le type du moteur Ml. 
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Q.08. la vitesse de rotation maximale h>i en (rad/s) et N1 en (tr/min) du pignon 1. 
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Q.14. Le circuit de puissance du variateur 
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Q.1S. La reference du variateur de vitesse. 
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Q.18. Tableau de Karnaugh de ia variable de sortie (b) de Tafficheur et son equation, 
b QdQc 
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Q.20. V6rin pour rSaliser ce pivotement (rotation du pignon 73 dans le sens 1). 
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Q.19. Logigramme du segment «b» 
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Q.20. V6rin pour r6aliser ce pivotement {rotation du pignon 73 dans le sens 1). 
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Q.22. Le d^placement Cx en (mm) de la tige du v6rin n^cessaire pour pivoter le tube de 90°. 
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Q.23, Deduction de la vitesse de d^placement du v4rin Vd en (m/s). 
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Q.24. Rdfdrence du verin capable de pivoter les tubes de 5 tonnes 


w v&>.\ . lj6XO 4.4.0 . 


Q-25, Le nom complet du distributeur 4Y2. 
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Q.26. Le schema hydraulique de puissance des v£rins V4 et V5 dans la position relative au Sens 2. 
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Q t 28> Nom de la liaison entre les classes A et B et solution constructive choisie pour la reafiser. 
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Solution constructive choisie pour la r£allser 


?Uiclc uaa «¥s._foV'ati_Qn ptw < 


(Q«) m<\.iwKert I'ovt ^Wy^a^cm* 



Q.29. Tableau des reperes des pieces entre lesquelles it y'a une liaison encastrement et solution con/ 
utilise. 
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Q.30. Dessin de I'arbre d'entrainement 71. 
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